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Abstrak 
 
Tujuan penelitian ini adalah membuat alat bantu yang berupa software untuk 
mempelajari kinematika dan melakukan analisa dari lengan robot dengan enam derajat 
kebebasan. Manfaat penelitian ini adalah diperolehnya informasi/data yang 
menggambarkan sifat-sifat kinematis dari lengan robot khususnya robot Mitsubishi RV-
M1 dan membantu pembelajaran Robotika di Universitas Bina Nusantara, sehingga 
permasalahan kinematika dapat dimengerti dengan baik, dengan harapan robot bisa 
dibangun, dikendalikan, dimodifikasi dan dapat beroperasi dengan baik. Metodologi 
penelitian yang digunakan adalah studi kepustakaan yang berhubungan kinematika robot 
beserta perkembangannya. Kemudian dilakukan penerjemahan algoritma dan 
implementasi ke dalam software. Pada direct kinematics melalui matriks transformasi 
homogeneous, sedangkan pada inverse kinematics melalui pendekatan numerik. Setelah 
itu dilakukan analisis hasil simulasi. Hasil yang dicapai adalah pada direct kinematics 
didapatkan posisi dan orientasi dari end effector dengan memasukkan nilai sudut joint 1, 
2, 3, 4, 5, dan 6. Sedangkan pada inverse kinematics didapatkan nilai sudut joint 1, 2, 3, 
4, 5, dan 6 dengan memasukkan posisi dan orientasi end effector. Pendekatan numerik 
digunakan karena dapat memperoleh hasil perhitungan kinematics untuk berbagai 
macam konfigurasi robot, dimana untuk metode lainnya (geometric dan euler) 
bergantung pada karakteristik robotnya. Keterbatasan dari metode numeric ini terletak 
pada waktu untuk pencarian sudut-sudut joint-nya. Joint untuk orientasi pun dibatasi 
hanya pada joint yang spherical. 
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